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(54) Installation de fermeture ou de protection solaire motorisee 


(57) L'installation comprend un moteur dlectriquQ 
(11) entrainant un dldmani da (Grmeture ou da protec- 
tion solaire (1) entre deux positions haute et basse et 
un dispositif de commande comprenant une unit6 logi- 
qiie de trailenngnt operant par detection d'un surcouple 
ou d'une chute de vitesse angulaire angulaire de I'arbre. 
L'installation comprend en outre un compteur bidirec- 


lionne! (13) et une mdmoire mdmorisant les valeurs de 
comptage correspondant k Tarrivde en but6e haute et 
en bul6e basse La comparaison de la vitesse et de I'etat 
du compteur permet d'identifier les zones de butees 
haute et basse, de distinguer un obstacle de ta butee 
basse et de distinguer un point dur d'un oostacle. point 
dur se traduisant par une incrementation/ decrementa- 
tion du compteur. 


FIGURE 2 
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Description 

Lh prcscnic nvcnion h pour objet une installation 
do tcrmctufc 3u dc proicciicn solaire comprenanl un 
moieuf ciccinquc un Hfbrc d'cnirainennenl entrain^ par 
CO molcuf un ctcmoni dc Icrmclure ou de protection 
solaifc cnHdinc oar I'arorc d'cnlrainennent et se depla- 
^ant cntic deux positions extremes, respectivement 
hauto 01 bHSSo un dispositif de commando d'arret du 
moteur comp(cn^nt unc unite logique de iraitement 
equipbo d'un m.c-opfoccssour et operant par detection 
d'un sufcoupic OJ d-unc chulo de la vitesse angulaire 
do I'arbrc d'cntrn ncmcnt et un compteur bidirectionnel 
do nombro dc tout dc man.crc a commander I'arr^t du 
moteur ol sa roiahon on sens oppose torsqu'une chute 
do Vitesse osi dciocicc hIo-s quo rbtat du compteur cor- 
respond a unc position nicrmcdiaire de retemeni de ter- 
melure ou dc OfOioctton soiarc 

Do la dcmandc do bfcvct DE 44 40 449, on connait 
une inslallaiio'i Onnb Ui-^uciio la dbieclion d'un surcou- 
ple signilio quu tc vl-IoI luuln. t co.npletement enroule. 
est arrive en buloo on position haute Un jeu mbcanique 
est introduit cntrc la soDc du moiorcducteur et le tube 
d'enroulemont du voicl roulant dc idle sorte que tors- 
que Ic void roulnni cc dcroulc Ic nnotcur rotonant cotui- 
ci. la renconiro d'un obstacio par lo volet roulanl se tra- 
duil par une brusque chute do la vitosse de rotation, voi- 
re par rarrdt momontano du tube d'enroutement, ie 
temps que lo moiour rattrapo In |0U La det(^ction de cet- 
te chute do vilosso provoquo I'arrcl du moteur L'instal- 
lation utilise un moteur asynchrone pr6senlant un en- 
roulemenl principal ol un enrouloment auxiliaire et le 
sufcouple est dbtocte. d'une part par raugmentalion du 
dephasaqe des tensions pnncipale et auxiliaire et, 
d'autre part, par I'annulalion de la vilesse angulaire du 
tambour d'enroutement 

Lorsque lo volet roulant est comptetement enroulb, 
t'arrbt du moteur se (ait done par farrivbe en butbe haute 
de la demiere lame du voiel roulant. ce qui se traduit 
par une brusque et forte traction sur le volet roulant. pr. 
la rbpelition d'une telle traction peut dtre nbfaste pour 
te volet roulant. en particulier pour son attache au tube 
d'enroulemenl amsi que pour le mbcantsme d'accou- 
plement entre le moieur et le tube O'cnroulement. 

En outre, lors do la descente du voloi roulant. la ren- 
contre d'un obstacle ne sera pas distingube de la butbe 
basse, ce qui provoquera I'arrSl du moteur avec bcra- 
semenl de eel obstacle par le poids du volet roulanl. Si 
le volet roulant est tees lourd ou que I'installation con- 
cerne une porte et que I'obslacle est constitu6 par une 
partie d'un corps humain. nolamment la tdle ou le mem- 
bre d'un enfant, cet ecrasement peut etre tr6s dange- 
rcux. 

Enfin, le franchissement d'un point dur. en descen- 
te. se traduira egalement par une chute de la vilesse 
angulaire du tube d'enroulemenl et une variation du 
couple, ce qui provoquera, comme la but6e basse, far- 
ret du moteur 


Du brevet US 4.234.833 on connatl par ailleurs un 
opdmteur de pone utilisant un circuit de comptage pour 
dbterminer les positions limites de la porle. L'op6rateur 
comprend un capteur de rotation dbltvrant des tmpul- 
s sions qui sont appliqubes, d'une part. ^ un circuit destinb 
^ dblecter une chute de la vitesse ^ zbro et, d'autre part, 
a un comoteur. La comparaison de I'blat du circuit de 
detection de chute de vitesse avec I'etat du compteur 
est utilisee pour inverser !e sens de rotation du moteur 
10 lors de la rencontre d'un obstacle. Ce circuit ne permet 
pas non plus de disttnguer un point dur d'un obstacle. 

La prbsente invention a pour but de rbaliser une ins- 
tallation capable de distinguer la rencontre d'un obsta- 
cle du passage d'un point dur, ce dernier ne devant pas 
15 se traduire par I'arr^t du moteur. 

A eel eftet, dans I'installation selon finvention. le 
compteur bidirectionnel est He cinbmattquement d I'ar- 
bre d'entrainement et I'unitb logique est programmee de 
manibre ^ commander la poursuite de la descente lors- 
20 que la dblection d'une chute de vilesse est accompa- 
gnbe d'une incibmentation/ dbcrbmentaiion du comp- 
teur bidirectionnel. une telle incrbmentation/decrbmen- 
tation signifiant la rencontre d'un point dur. comme ceci 
sera expose plus loin. 
25 L'idontification d'un point dur on dcsconto ost basbc 
sur I'obsen/atton qu'en raison des jeux existant nalurel- 
lement dans les engrenages de la transmission de la 
rotation du moieur ^ i'arbre d'entrainement et. le cas 
bchbant. d'un jeu additionnel introduit dans cette trans- 
jo mission, il se produit des oscillations angulaires dans la 
rotation de I'arbre d'entrainement. en particulier du lube 
d'enroulemenl. L'utilisation d'un compteur bidirectionnel 
permet de detector ces oscillations qui se traduisent par 
une incrementation/ decrementation du compteur btdi- 

35 rectionnel. 

L'utilisation d'un compteur bidirectionnel presenie 
en oulre I'avantage que le bilan de comptage apres ies 
oscillations est I'lmage fidble de la position de Tblbment 
de (ermeture, en particulier de la lame finale d'un volet 

40 roulant. 

Dans le cas d'un votet roulant ^ lames articulees 
suspendues; I'empiiage progressif des lames tors du de- 
roulement du volet se traduit par une diminution pro- 
gressive de la Vitesse de rotation du tube d'enrouie- 

■is ment, le moteur reienantle tube d'enroulemenl. Lorsque 
touies les lames sont empilbes. le poids du volet roulant 
deviant nbgligeable et. pendant le brel instant de rattra- 
page du jeu menlionnb plus haul, cette vilesse chuie 
brusquement. un bref instant, avant d'augmenter ^ nou- 

50 veau. C'est la dbtection de cette chute de vilesse, qui 
peut tomber k zbro, qui permet d'arreter le moteur, 

Un mode d'execution de la presente invention sera 
dccrit on relation avec lo dossin annexe dans loquci : 


55 la figure 1 est une vue schematique d'un volet rou- 
lant rT\otorise ; 

la figure 2 est une-vue schematique. en coupe axia- 
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le, d'un Qntrainement de volet roulant ^ lames sus- 
pendues 

la figure 3 repr6senle schematiquement les moyens 
de mesure de la Vitesse et Tunite logique de traite- 
ment. 

la tigure 4 represente le logigramme du programme 
do test et de commande de I'arrSt du moteur: et 

la figure 5 represente le logtgramme de la routine 
de la recoririaissance de la butee haute. 

La Itgure 1 represente schematiquement un volet 
roulant 1 partiellement ddroule d'un tambour d'enroule- 
mont 2 motorise lege dans un caisson 3, ce volet roulant 
1 eiani mum d'une lame lerminale 4 munie de moyens 
d'arrdl. par exemple une dquerre, venanl buter en posi- 
tion haute, enroulde, centre une butde haute 5 consti- 
luoe dans le cas particuiiei par le caisson 3 et, en posi- 
iiofi basso contio une buiee basse 6, pai exemple la 
lablotto 7 d*uno londlro 

Commo represent^ a la figure 2, le tambour d'en- 
foulomont 2 est soltdatre d'une roue 8 fixee sur Tarbre 
do scrtio 9 d'un riductcur 10 cntrainb par un motcur 1 1 . 
Lo moiour 11 Gt lo reducteur 10 sont monies dans un 
tuoo 12 loge, de maniero connue. ^ I'intdrieur du tube 
d'onroulemont 2. ce tube 12 contenant en outre un 
compleur de lours bidirectionnel 1 3 entrain^ en rotation 
par une couronne deniee 14 solidaire du lube d'enrou- 
iemenl 2, par t'lnlermediaire de deux pignons 15 et 16 
et un organe de mesure de )a vitesse de rotation du tube 
d'cnroulemenl 2 constitu6, par exemple, d'une roue co- 
douse 17, eqalement entrainee par I'interm^diaire des 
pignons 15 el 16, etdeux d^tecteurs optoelectroniques 
18 el 19 (hgure 3). Le tube 12 du moteur lubulaire est 
lixe sur un support d'extremil6 17 travers6 par un en- 
semble de conducteurs 18 pour I'alimentation du mo- 
teur. la mesure de la vitesse et ^ la lecture de t'6tat du 
compleur bidirectionnel 13. 

Aux moyens represent6s a la figure 2. est associ^e 
une unite logique de traitement ULT (figure 3) compre- 
nant un microprocesseur des entrdes/sorties E/s et des 
memoires vive el morte et S laquelle sont envoyds les 
signaux du compleur bidirectionnel 1 3 et les signaux de 
I'organe de mesure de la vitesse. L'ULT commande le 
moieur 11 

L'unile logique de Ifailemenl compiend une memoi- 
le poui la memoiisation de la valour de comptage du 
compteur et une memotre dans laquelle est emmagasi- 
ne un programme d'arrdl. 

Le logigramme de commande du moteur du volet 
roulant est represente a la figure 4, 

On supposera que le compteur bidirectionnel 1 3 est 
a zero lorsque le volet roulant est totalement enroule sur 
le lube d'enroulement 2, ce qui n'intervient jamais en 
lonclionnement normal, puisque, dans ce cas, le volet 
roulant ne peut pas 6tre totalement enroule ^ I'int^rieur 
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du caisson 3. 

Lors de la premiere mise en service, il convient de 
reconnaitre les but6es haute et basse 5 et 6. c'est-^- 
dire d'enregislrer i'^tat du compteur bidirectionnel 13 
5 pour ces deux positions. Le volet roulant peut 6tre dans 
une position quelconque, par exemple partiellemenl de- 
roule. La reconnaissance des butdes haute et basse 
peut se {aire dans n'importe quel ordre. Supposons que 
Ton commence par la but6e haute. Cetle reconnaissan- 
JO ce ne necessite pas rintervention d'un installateur, mais 
elle peut 6tre faite par ruiilisateur. En agissant directe- 
ment sur le boUier de commande du volet roulant, I'uii- 
lisateur donne un ordre de montee. L'ULT n'ayant pas 
encore enregistre de valour de comptage correspon- 
ds dant ^ la butee haute moms e, le volet roulant s'enrou- 
lera jusqu'^ ce qu'il arrive en bui6e haute. Le tambour 
d'enroulement 2 s'arr^te. Get arrdt est detecte par rULT 
qui enregistre r6iat correspondant du compleur La re- 
connaissance de la bui6e basse s'eflectue de la mdme 
20 maniere en commandant le d6routement du volet rou- 
Idfit au moyen du bottier de commande Cette recon- 
naissance peut tres bien attendre la premiere (ermelure 
nocessaire du volet roulant. Lors du ddroulemenl. le vo- 
let roulant entraine, par son poids. lo tube d*enroule- 
25 rnont 2 ot Ic motour, ontrain6, Irayaillo on froin. Au fur 
et ^ mesure que les lames du volet roulant s'empile. le 
poids du volet roulant diminue et le tambour d'enroule- 
ment. ainsi que le rholeur, tournent moins vile. A I'instant 
ou la derniere lame s'empile. le poids du volet roulant 
30 devient negligoabla et sa vitesse de rotation tombe un 
bref instant a zero, le temps que le jeu mecanique soit 
rattrape par le moteur. L'ULT commande alors I'arret du 
moteur et enregistre la valeur du compleur pour cette 
position. 

OS Dans le cas d'une toile, un passage ^ zero du volet 
roulant sera egatement detects 3 I'inslant ou la barre de 
charge de la toile arrive en but6e basse. Dans le cas 
d'un Element de fermeture rigide. tel qu'une pone, I'ar- 
bre de transmission sera bloqu6 aussi bien en butee 

-to haute qu'en butee basse, ce blocage correspondant ^ 
rapparition d'un surcouple. 

Les butees haute et basse ayant el6 reconnues. 
I'lnslallatton fonctionne ensuite selon le logigramme de 
la tigure 4 et la routine de la hgure 5. 

-ts Lors d'une demande de mont6e, le volet roulant 
s'enroulera jusqu'^ ce que le compteur ait atteini une 
valeur correspondant a la valeur pr6c6demment enre- 
gistree. mais augmenlee d'une valeur t. Si cello valeur 
est atteinte, rULT lestera tout d'abord si un nombre de 

so cycles d6ternnine a ete atteint, cycles comptes par un. 
compteur de cycles. Si ce nombre de cycles determine 
n'a pas ete atteint, un cycle de plus sera compt6 par le 
compteur dc cycles ct rULT commandora i'arrdt du mo- 
teur. En raison de la correction e. le moteur s'arrfitera 

55 un petit peu avant que le volet roulant ait atteint sa butee 
haute, ce qui evile ainsi que le volet roulant soit soumis 
^ des efforts de traction correspondant au blocage du 
tambour d'enroulement retenu par le volet roulant. La 
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valeur e est choisie de telle sorte que le voiet roulant 
^ipparait toujours comme lotalement enroutd 

Lorsque le nombre de cycles determine est atteinl. 
rULT proc6de ^ una nouvelle reconnaissance de la bu- 
tee physique haule en comnnandant la routine represen- 
tee ^ la figure 5. Une nouvelle valeur de comptage est 
memorts6e et le compteur de cycles est r6initialis6. Cet- 
le nouvelle reconnaissance p6riodique de la butee hau- 
le a pour but de compenser les variations de longueur 
saisonni6re et permanente du volet roulant, 

En descente, I'ULT teste r6tat du connpteur et conn- 
mande I'arrdt du moteur lorsque celui-ci atteint la valeur 
enregistrde correspondant ^ !a butde basse. Tant que 
le comptage n'a pas atteint la valeur correspondant ^ la 
butee basse, le programme teste s'il a variation de la 
vtiesse de rotation du tube d'enroulement 2. S'il n'y a 
pas de variation de viiesse. le programme reboucle sur 
1 Si une variation de Vitesse est d6tecl6e, on teste si 
ta zone de but6e basse est atteinie, c'est-A-dire si la va- 
leur de comptage correspond a la bul6e basse. Dans 
Tadirmative, rULTcommande Tarrfit du moteur, Dans la 
negative, on teste s'il y a oscillation du comptage. c'esl- 
a-dire s'il y a incrementation et ddcrdmentation du 
compteur. Dans Taffirmative, I'ULT identifie un point dur, 
to programme rcbouclo sur 1 ot lo dbroulomont so pour- 
suit. S'il n'y a pas d'oscillation du comptage, mais seu- 
lement une chute de la Vitesse. I'ULT identifie un obsta- 
cle et te programme commando I'enroulement du voiet 
roulant de maniere ^ lib^rer Tobstacle (.'enroulement 
se poursuit jusqu'^^ ce que le comptage ail atteint la va- 
leur correspondant ^ la but6e haute plus e. 

Selon I'elat initial du compteur et le sens du comp- 
tage, r peut bien entendu §tre positif ou ndgatif. 

Le volet roulant peut bien entendu etre arrdte vo- 
lontairement dans n'importe quelle position interm^diai- 
re en actionnant un bouton stop. 

Tout autre moyen de mesure de Vitesse pourrait 
dtre utilis6e lei que, par example, un codeur d disque. 
un moteur synchrone ou une jauge de contrainte tels 
que pr6vus dans Tinstallation d^crite dans le document 
EP-A-0439 422 au nom de la demanderesse, ou un an- 
neau magnetique multipolaire solidaire en rotation du 
tube d'enroulement 2 et coop6rant avec un capleur de 
Hall, comme decril dans le document DE 44 40 449. 

Par ta mesure de la vitesse. on d6tecte tndirecte- 
ment la presence d'un surcouple. Cette detection pour- 
rait loutefois se faire d'une autre mani6re, par exemple 
par la mesure de la difference de phase sur I'enroule- 
ment principal et I'enroulement auxiliaire ou par tout 
autre moyen connu, par exemple par la detection d'une 
sufintensite de courant, comme d6crit dans les docu- 
ments DE 42 44 376 ou JP 42 50 286 ou d'une chute 
do tension sur ta phase auxiliairo d'un motour asynchro- 
ne (DE 43 12 987) ou aux bornes du condensateur de 
dephasage (EP 0551 053). 


Revendlcatlont 

1. Installation de fermeture ou de protection solaire 
comprenant un moteur diectrique (11). un arbre 

5 d'entrainement (2) entralnd par ce moteur, un 616- 
ment de fermeture ou de protection sotaire (1) en- 
lrain6 par Tarbre d'entrainement et sed6pla(pant en- 
Ire deux positions extremes, respectivement haute 
(5) et basse (6), un disposilil de commande d'arrSt 

10 du moteur comprenant une unite logique de traite- 
ment (ULT) equip6e d'un processeuret operant par 
detection d'un surcouple ou d'une chute de la Vites- 
se angulaire de I'arbre d'entrainement et un comp- 
teur bidirectionnel de nombre de tours (13) de ma- 

15 niere ^ commander I'arret du moteur et sa rotation 
en sens oppose lorsqu'une chute de vitesse est d6- 
lectee alors que retat du compteur correspond d 
une position intermediaire de reidment de fermetu- 
re ou de protection solaire, caracterisee en ce que 

20 le compteur bidirectionnel ( 1 3) est lie cinemalique- 
menl ^ I'arbre d'entrainement et en ce que Tunite 
togique de traitement (ULT) est programmee de ma- 
niere ^ commander la poursuite de la descente lors- 
que la detection d'une chute de vitesse est accom- 

2S pagndo d'uno incremontation/ decrementation du 
compteur bidirectionnel. 

2. Installation selon la revendication 1. caract6risee 
en ce que, en moni6e, I'arret du moteur est com- 
mande lorsqua le compteur atteint une valeur cor- 
respondant d la butee haute corrig6e d'une valeur 
t telle que le moteur est arrete avant que I'eiement 
de fermeture ou de protection solaire a atteint sa 
butee haute. 

Installation selon la revendication 2. caracterisee 
en ce que le programme comprend une routine (fi- 
gure 5) de reconnaissance de la butee haute et de 
memorisation de cette butee haute par detection 
d'un surcouple, directement ou par detection de I'ar- 
ret de I'arbre d'entrainement, et que I'unite logique 
de traitement comprend un compteur de cycles rei- 
nitialisant periodiquement la routine au bout d'un 
nombre de cycles determine de maniere ^ reactua- 
liser periodiquement la valeur de comptage corres- 
pondant a la butee haute. 
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Enrouler. 




FIGURE 5 
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la valeur de comptage 
correspondante. 




Initialisation du 
compteurde cycles. 
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